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ViV uie tmndung betnfft eine Vornchtung und ein Verfah- 
ren zur Synchronisation von mindestens zwei eine Bo- 
gendruckmaschine (1) darstellende Druckwerksgruppen 

Zwischen den zwei Druckwerksgruppen (2. 3) ist eine 
Ubergabestat.on (10) mfttels separat regelbarem Antrieb 
(12) vorgesehen. 

Die Erfindung ist vorgesehen fur Bogendruckmaschinen. 
aie in Heinenbauweise angeordnet sind. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung und ein Verfahren 
zum Antrieb von Dnickmaschinen mit Mehrmotorenantrieb. 
Aus dem Stand der Technik sind Mehrfachanlriebe an 5 
Dnickmaschinen durch folgende Patentschriften bekannt: 

1 . In einen die verschiedenen Druckwerke verbinden- 
den Raderzug oder Antriebswelle speisen mehrere Mo- 
toren ein vorgegebenes Drehmoment ein. Durch den 10 
Raderzug wird die Synchronisierung der verschiede- 
nen Druckwerke gewahrleistet. Mittels einem Uber- 
schufi an Drehmoment ergibt sich eine standige Zahn- 
flankenanlage, wodurch eine gute Druckqualitat ge- 
wahrleistet werden soli. Nachteilig dabei ist, daB eine 15 
elastische Verformung der Zahnrader bereits fur eine 
merkliche Verschlechterung der Druckqualitat sorgt, da 
aufgrund von standig schwankendem Lastmoment die 
exakte Einspeisung des gerade benotigten Drehmo- 
ments nicht gewahrleistet werden kann. Eine entspre- 20 
chende Vorrichtung geht aus der DE OS 15 63 591 her- 
vor. 

2. Die Druckwerke werden in separate Abschnitte ein- 
geteilt, die mittels Einzelantrieb so angetrieben werden 
konnen, daB innerhalb der Drockwerksabschnitte nur 25 
geringe elastische Verformung der Zahnrader erfolgt. 
Die einzelnen Druckwerksabschnitte werden so zuein- 
ander synchronisiert, daB eine exakte Ubergabe der Pa- 
pierbogen gewahrleistet wird. Der Nachteil dieser Vor- 
richtung besteht darin, daB die einzelnen Druckwerks- 30 
abschnitte eine sehr groBe Masse haben die zusatzlich 
iiber eine Umdrehung betrachtet unterschiedliche Last- 
momente aufnehmen. Daraus ergibt sich, daB es einer 
sehr komplizierten Regelung bedarf um die Druckqua- 
litat zu erzielen, die von Maschinen mit Einzelantrieb 35 
bekannt ist. Als Alternative dazu wird in der 
DE 41 37 979 Al vorgeschlagen, die eigentliche Rege- 
lung auf eine winkelsynchrone Ubergabe der Druckbo- 
gen zu beschranken. Das heiBt, es wird nur in einem 
bestimmten Winkelbereich um den Ubergabepunkt ge- 40 
regelt und auBerhalb dieses Winkelbereiches erfolgt 
nur eine Konstanthaltung der Drehzahl. Dadurch wer- 
den zwar die Zeitbedingungen fiir die Regelung er- 
leichtert, aber die Drehmassen bleiben unverandert 
groB. 45 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde eine Vorrich- 
tung und ein Verfahren vorzuschlagen, womit die aus dem 
Stand der Technik bekannten Nachteile verbessert werden. 

ErfindungsgemaB wird dieses durch die Merkmale der 50 
Anspriiche 1 und 11 gelost. 

Ein Vorteil der Erfindung liegt darin, daB durch die ge- 
trennt angetriebene Ubergabestation die Maschine einerseits 
entkoppelt wird und andererseits leicht regelbar bleibt. 

Die verbleibenden Druckwerksgruppen vor und hinter der 55 
Auftrennung sind jeweils mittels konvenuonellem Zahnrad- 
zug miteinander verbunden und mit je einem Antrieb verse- 
hen. Durch die Auftrennung haben die aneinander gereihten 
Druckwerke ein giinstiges Schwingungsverhalten. Das 
heiBt, die Resonanzfrequenz der Druckwerksgruppen liegt 60 
noch so noch, daB bei maximaler Produktionsgeschwindig- 
keit noch keine Schwingungsanregung erfolgt. Die Rege- 
lung dieser Antriebe muB nicht so exakt auf einander abge- 
siimmt sein um eine phasengenaue Papieriibergabe zu crzie- 
len. Das heiBt, ein Phasenversatz kann durch die Ubergabe- 65 
station ausgcglichen werden. Somit sind keine schnellen 
Regcleingriffe in den Antrieb der Druckwerke vor und hin- 
ter der Ubergabestation notwendig. wodurch Rcgclschwin- 
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gungen vermieden werden und die Druckmaschine gute 
Druckergebnisse liefert. Der nun auftretende Phasenversatz 
der aufgetrennten Druckwerke wird durch eine Regelung * 
der Ubergabestation ausgeglichen. Das heiBt die Ubergabe- 
station nimmt den Papierbogen von der davor liegenden 
Druckwerksgruppe phasensynchron auf, korrigiert die Pha- 
senlage wahrend der Drehbewegung zur Ubergabe an die 
dahinter liegende Druckwerksgruppe und ubergibl den Bo- 
gen phasensynchron an die dahinter liegende Druckwerks- 
gruppe. 

Die schnelle Regelung der Ubergabestation ist deshalb 
mbglich, da die Masse derselben gering ist und auf die davor 
und dahinter liegenden Druckwerksgruppen keine mechani- 
sche Wirkung ausgeubt wird. Zusatzlich konnen dazu Moto- 
ren verwendet werden, die wegen des geringen Lastmo- 
ments auch giinstige Regeleigenschaften aufweisen. Dazu 
eignen sich besonders Antriebe, die direkt auf der Welle der 
Ubergabestation angebracht sind. 

Die Ubergabestation wird beispielsweise durch einen 
Transferzylinder bzw. Transferter realisiert. Aus dem Stand 
der Technik ist es bekannt den Transferzylinder eintourig 
auszugestalten, das heiBt die Abwicklung (Bogen plus Ka- 
nal) des Druckzylinders und des Transferzylinders sind 
identisch. Weiterhin ist es bekannt den Transferzylinder als 
sogenannte Speichertrommel auszufiihren, indem derselbe 
halbtourig oder dritteltourig ist und somit den doppelten 
oder dreifachen Umfang des Druckzylinders aufweist. Al- 
lenfalls stent der Umfang des Transferzylinders mit dem 
Umfang des Druckzylfhders in einem ganzzahligen Verhalt- 
nis. 

Durch den Wegfall der mechanischen Kopplung ist das 
ganzzahlige Verhaltnis nicht zwingend notwendig. Im Ge- 
genteil bringt ein beispielsweise zweieinhalbfacher Umfang 
des Transferzylinders den Vorteil, daB der Drehwinkelbe- 
reich, in dem Phasenkorrektur vorgenommen werden kann, 
groBer ist. Es ist auch denkbar, den durch den Kanal hervor- 
gerufenen Zwischenraum zwischen zwei Bogen zur Phasen- 
korrektur zu verwenden. 

Beispielsweise dreht sich die Ubergabestation nach der 
Ubernahme eines Bogens mit derselben Umfangsgeschwin- 
digkeit wie alle davorliegenden Zylinder. Dadurch wird ge- 
wahrleistet, daB der Bogen keine Relativbewegung zu sei- 
nem Transportmedium erfahrt und demnach die Gefahr des 
Abschmierens nicht gegeben ist. Befindet sich der Bogen 
auBerhalb des Druckspalts bzw. auBerhalb der Anlageflache 
des abgebenden Druckwerks, kann er solange beschleunigt 
oder verzogert werden, bis eine exakte Ausrichtung der 
Phase des Transferzylinders zu der Phase der nachfolgenden 
Druckwerksgruppen besteht. Die Drehbewegung der Uber- 
gabestation ist demnach nicht kontinuierlich, sondern ab- 
hangig von Durchmesser und Phasenkorrektur moduliert. 

Vorteilhafterweise sind der Zeitpunkt der Ubernahme und 
der Zeitpunkt der Ubergabe nicht identisch, sondem werden 
so gelegt, daB jeweils in der Zwischenzeit die Mbglichkeit 
der Phasenkorrektur zunachst auf die hinter der Ubergabe- 
station liegende Druckwerksgruppe und danach* auf die vor 
der Ubergabestation liegende Druckwerksgruppe besteht. 

Ein zusatzlicher Vorteil der Erfindung liegt darin, daB 
durch die Einstellung der Phasenbeziehung Passerkorrektu- 
ren durchgefuhrt werden konnen. Ein gezielter Phasenver- 
satz bei Ubernahme und/oder Ubergabe kann dazu einge- 
setzt werden, daB der Papierrand im GreiferschluB groBer 
oder kleiner wird, wodurch der Passer eingestelll werden 
kann. Gleiches gilt im Falle des Einsatzes der erfindungsge- 
maBen Vorrichtung bei der Bogenwendung. Das heiBt, die 
Ubergabestation nimmt den Platz der bisherigen Wende- 
trommcl cin. Da bekanntlich bei der Bogenwendung die 
Ubernahme der Hinterkante des Bogens erfolgt und dazu bei 
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Umstellung von Schon- auf Widerdmck und bei verschiede- 
nen Formaten diverse Einstellungen vorgenommen werden 
mussen, kann dieses durch erne einfache Programmumstel- 
lung per Knopfdruck erfolgen. Dadurch werden die Still- 
standszeiten bei der Umriistung der Maschine beim Auf- 
tragswechsel erheblich verkiirzt. 

Bisherigen Bedenken, dafi bei Ausfall einer Regelung die 
Synchronic der Maschinenkomponenten verloren geht und 
dadurch Kollisionen im Greiferbereich zu Maschinenscha- 
den ftihren, konnen durch die erfindungsgemaBe Einrich- 
tung sowie ein entsprechend ausgefuhrtes Verfahren ausge- 
raumt werden. So kann beim Einsatz eines Transferters als 
Ubergabestation, der kbnstruktionsbedingt abgeflachte Sei- 
ten aufweist, dieser auf eine Position gefahren werden, in 
der die vorderen oder hinteren Druckwerksgruppen keinen 
Schaden anrichten konnen. Im Falle eines Netzausfalls kann 
die Stromversorgung durch Umsetzung der kinetischen 
Energie im Generatorbetrieb sichergestellt werden. 

Diese Sicherheitsposition kann auch beim Stillsetzen der 
Maschine angefahren werden, um ein unabhangiges Verfah- 
ren der Druckwerksgruppen zum Einrichten, Waschen usw. 
zu ermoglichen. Hierdurch kann die Einrichtezeit reduziert 
werden. 

Die Anordnung der erfindungsgemaBen Vorrichtung kann 
uberall dort eingesetzt werden, wo Druckwerksgruppen 
oder einzelne Druckwerke durch einen Transferter aneinan- 
der gereiht werden. 

Eine weitere Variante sieht vor, die mechanische Kopp- 
lung zwischen den Druckwerksgruppen mittels Raderzug zu 
belassen und einer Ubergabestation einen separaten Antrieb 
zuzuordnen. Die Ubergabestation kann in diesem Fall auch 
ein einzelner Umfuhrzylinder sein. Der Antrieb sorgt dafur, 
daB bei der Ubemahme eines Bogens von der davorliegen- 
den Druckwerksgruppe eine exakte Zahnflankenanlage zu 
diesem hergestellt wird. Prinzipiell handelt es sich bei dieser 
Methode ebenfalls um eine Phasenkorrektur der Ubergabe- 
station zu den jeweiligen Druckwerksgruppen, jedoch inner- 
halb kleinerer Winkelbereiche. Bei der Ubergabe des Bo- 
gens von der Ubergabestation zu den dahinterliegenden 
Druckwerk-Gruppen wird eine entsprechend exakte Zahn- 
flankenanlage zu diesen hergestellt. Eine entsprechende L6- 
sung wird mittels geeigneter Sensoren zur Differenzwinkel- 
messung bzw. MomentenmeBsysteme realisiert. Die Diffe- 
renzwinkelmessung kann beispielsweise mittels zweier In- 
krementalgeber, die jeweils unmittelbar an den zur Bogen- 
ubergabe beteiligten Einheiten angebracht sind durchgefuhrt 
werden. Eine definiert geregelte Winkeldifferenz steht in- 
nerhalb der Grenzen der elastischen Verformung der Zahn- 
rader in einem proportionalen Zusammenhang mit dem 
ubertragenen Drehmoment. 

Die aufgeteilten Druckwerksgruppen werden durch deren 
Regelung so geregelt, daB sie wie separate Maschinen wir- 
ken, ohne darauf zu achten, daB der MomentenfluB im Uber- 
gangsbereich gleichgerichtet ist. Der dazwischengeschalte- 
icn Ubergabeeinheit kommt die Aufgabe zu, die Zahnflan- 
kenanlage in der richtigen Richiung herzustellen. 

Konkret hciBt das, daB im Falle der Bogenubernahme von 
cJcr davor hegenden Druckwerksgruppe zu der Ubergabesta- 
non cm MomentenfluB in Richtung der Ubergabestation ge- 
nchtci scin muB. Falls es die Situation erforden, kann dieses 
Oddurch i crmoglicht werden, daB auf die Ubergabestauon 
mi ids dessen Antrieb ein Bremsmoment aufgebracht wird 
im hallc der Bogeniibergabe von der Ubergabestation auf 
^ c dahinici -hegende Druckwerksgruppe wird ein Momen- 
uu in Rjchtung der dahinter Hegenden Druckwerks- 
uppc crzeugi, welches durch den Antrieb der Ubergabe- 
s »uhon aufgebracht wird. 

^ Bczcichnung Druckwerksgruppe beschranki 


sich 


nicht nur auf eine Gruppierung von Druckwerken, sondem 
beinhaltet auch eine Kombination von Druckwerk und An- 
leger oder Druckwerk und Ausleger. Entsprechendes gilt 
auch fur Lackierwerke oder ahnliche Aggregate die einen 
5 Bogen im Inline- Verfahren behandeln. 

Die Erfindung wird anhand der Fig. 1 und 2 eingehender 
erlautert. 

Fig. 1 zeigteine schematische Anordnung der erfindungs- 
gemaBen Vorrichtung, 
10 Fig. 2 zeigt ein Blockschaltbild der Antriebsregelung, 
Fig. 3 zeigt ein Strukturbild der Antriebsregelung, 
Fig. 4 zeigt ein Ablaufdiagramm der Regelstrategie,, 
Fig. 5 zeigt den Geschwindigkeitsverlauf des Transfer- 
ters. 

15 Fig. 1 zeigt eine Druckmaschine 1 mit mehreren in Rei- 
henbauweise angeordneten Druckwerken 2 bzw. 3. Ein zu 
bednjekender Bogen wird vom Anleger 4, durch die Druck- 
werke 2 und 3 bis zum Ausleger 5 transportiert. Die Druck- 
werke 2 und der Anleger 4 sind durch einen Raderzug mit- 
20 einander verbunden, was durch einen Pfeil 6 dargestellt 
wird. Der Antrieb dieser Druckwerksgruppe 2 zusammen 
mit dem Anleger 4 erfolgt durch einen Motor 7. Die Druck- 
werke 3 zusammen mit dem Ausleger 5 sind ebenso durch 
einen Raderzug miteinander verbunden, welches durch ei- 
25 nen Pfeil 8 dargestellt ist. Der Antrieb fur diese Druck- " 
werksgruppe 3 zusammen mit dem Ausleger 5 wird durch 
einen Motor bewerkstelligt. Zwischen den beiden Druck- 
werksgruppen 2 bzw. 3 befindet sich eine Ubergabestation 
10, die mechanisch vbn den Raderzugen beider Druck- 
30 werksgruppen 2 bzw. 3 entkoppelt ist. Ein Pfeil 11 deutet die 
Funktion der Ubergabestauon 10 zwischen den Druck- 
werksgruppen 2 und 3 an. Die Ubergabestation 10 ist in dem 
Beispiel durch einen Transferter dargestellt. Es kann sich 
hierbei jedoch um jede beliebige bogentransportierende Ein- 
35 richtung handeln. Die Ubergabestauon 10 wird durch einen 
Motor 12 angetrieben, dessen Winkelposiuonsriickmeldung 
durch einen Ihkrementalgeber 12' erfolgt. Die Winkelposi- 
uon der beiden anderen Motoren 7, 9 erfolgt mittels Inkre- 
mentalgeber 1\ 9 . Alle Motoren 7, 9, 12 werden durch ent- 
40 sprechend der erforderlichen Leistung vorgesehener Lei- 
stungsteile 13, 13', 13 M versorgt. 

Die Regelung der drei Motoren 7, 9, 12 wird durch eine 
Regeleinrichtung 14 realisiert. Deren Aufgabe besteht darin, 
die Motoren 7 und 9 entsprechend einer vorgegebenen Soll- 
45 drehzahl so zu regeln, daB vorgegebene Winkeldifferenz 
zwischen den beiden Druckwerksgruppen 2 und 3 nicht 
uberschritten wird. Die maximale Differenz hangt von der 
Dynamik des Antriebssystems der Ubergabestation 10 ab. 
Weiterhin liegt die Aufgabe der Regeleinrichtung 14 darin, 
50 zum Zeitpunkt der Bogenubernahme die Ubergabestation 10 
in exakte Phasenubereinstimmung mit dem letzten bogen- 
fuhrenden Zylinder oder Trommel der davor Hegenden 
Druckwerksgruppe 2 und zum Zeitpunkt der Bogeniiber- 
gabe die Ubergabestauon 10 in exakte Phasenubereinstim- 
55 mung mit der ersten bogerfuhrenden Trommel oder Zylinder 
der nachfolgenden Druckwerksgruppe 3 zu bringen. 

Eine der Regeleinrichtung 14 vorgeschaltete Eingabeein- 
richtung 15 gibt die verschiedenen Sollwerte wie beispiels- 
weise Drehzahl, Anfahren einer bestimmten Winkelstel- 
60 lung, Beschlcunigungs- und Abbremsfunktion oder ahnli- 
ches vor. 

Vorteilhafl fur die erfindungsgemaBe Vorrichtung kbnnte 
es sein ; zusatzliche Inkrementalgeber 7" bzw. 9" jeweils an 
den unmittelbar zur Ubergabestation 10 angrenzenden bo- 
65 genfuhrenden Zylinder bzw. Trommel anzubringen. Allcr- 
nati v dazu ist es auch denkbar die Inkrementalgeber T und 9* 
anstclle dem Zylinder der Momenteneinspeisung. den an- 
grenzenden Zylindcrn an die Ubergabestation zuzuordnen. 
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Fig. 2 zeigt ein Blockschaltbild der Antriebsregelung. Ein 
Sollwertgenerator 20 liefert einen Winkelsbllwert phi soil, 
eine Drehzahlvorgabe n soil, und einen Beschleunigungs- 
sollwert a soil. Diese Werte werden jeweils der Antriebs- 
steuerung 21, 21' und 21" zugeleitet. Die Antriebssteuerung 5 
21 ist einem Leistungsteil 13 zugeordnet, welches einen 
Motor 7 versorgt. Der Motor 7 bildet den Antrieb fur die 
Druckwerksgruppe 2. Entsprechend dazu erfolgt die Vor- 
gabe der Werte phi soil, n soil und a soil fur die Antrieb- 
steuerung 21\ welche mit dem Leistungsteil 13' verbunden 10 
ist und zusammen mit dem Motor 9 den Antrieb fur die 
Druckwerksgruppe 3 darstellt. 

Das gleiche gilt fur Antriebssteuerung 21", Leistungsteil 
13" und Motor 12, wobei diese Komponenten fur den An- 
trieb des Transferters 10 zustandig sind. Die den jeweiligen 15 
Druckwerksgruppen 2, 3 bzw. Transferter 10 zugeordneten 
Inkrementalgeber 7\9\ 12* liefern ihre Werte, welche deren 
jeweiliger Winkelposition entsprechen, an die Antriebs- 
steuerung 21", die zusatzlich noch Informationen uber die 
konstruktionsbedingte Ubergabeposition des Papierbogens 20 
erhalt. Alternativ ist es auch moglich, die Lage der Bogen- 
kante bzw. die Position der Greifer u.a. Mithilfe eines Sen- 
sors zu erfassen, und diese MeBgroBe als Istwert fur die 
Ubergaberegelung zu verwenden. Moglich ist auch eine 
Kombination von Positionssensor und Inkrementalgeber. 25 
Durch die Ubergabeposition 22 wird definiert, zu welcher 
Wmkelstellung eine Ubergabe eines Bogens von der Druck- 
werksgruppe 2 zum Transferter 10 stattfindet. Durch die 
Ubergabeposition 23 wird definiert, zu welcher Wmkelstel- 
lung eine Ubergabe vom Transferter 10 zur Druckwerks- 30 
gruppe 3 erfolgt. Die Ubergabepositionen sind durch die 
mechanische Konstruktion vorgegeben, konnen aber im Wi- 
derdruckbetrieb durch das Bogenformat bestimmt werden. 

Fig. 3 zeigt das Strukturbild der Antriebsregelung, wie es 
entsprechend dem Stand der Technik bekannt ist. Der Soil- 35 
wertgenerator 20 liefert die Sollwerte phi soil, n soil und a 
soli als FuhrungsgroBe dem Regler. Die RegelgrdBen wer- 
den gebildet durch den Drehzahlistwert n und den Winke- 
listwert phi, welche durch die Auswertung der Inkremental- 
geber 7', 9', 12' gebildet werden. Die einzelnen Komponen- 40 
ten des Reglers, bzw. der Strecke zeigen: 
Einen Proportionalregler 24, 25 der als Lageregler einge- 
setzt wird. Kp stellt dabei den proportionalen Verstarkungs- 
faktor dar. 

Einen Proportional-Intergralregler 26 als Geschwindigkeits- 45 
regler mit dem Verstarkungsfaktor Kpi. 
Die Strecke 27, wobei Ks die Streckenverstarkung und Ts 
die Zeitkonstante der Strecke darstellen. 
28 stellt eine Rechenoperation dar, wobei aus dem Dreh- 
zahlistwert n der Winkelistwert phi gebildet wird. S ist dabei 50 
der Laplace-Operator. 

Fig. 4 zeigt ein Ablaufdiagramm, welches das Zusanv 
menspiel des Transferters 10 mit den Druckwerksgruppen 2 
und 3 aufzeigt. Es wird ein Bereich festgelegt, in dem eine 
Regelung der Position des Transferters 10 auf die Position 55 
der Druckwerksgruppe 2 stattfindet und ein zweiter Bereich, 
in dem eine Regelung der Position des Transferters 10 auf 
die Position der Druckwerks gruppe 3 stattfindet. Dabei wird 
jeweils fur den Regler des Transferters ein Winkel soil wen 
phi soil, ein Drehzahlsollwert n soli und ein Beschleuni- 60 
gungssollwert a soil berechnet und in einem weiteren Schritt 
eine Regelung der Winkeldiffercnz erzielt. 

Fig. 5 zeigt ein Diagramm, welches den Geschwindig- 
keitsverlauf des Transferters 10 uber den Zeitraum eines Bo- 
gentransports zeigt. Das heiBt, innerhalb dieses Zeitraums 65 
wird der Bogen von der Druckwerksgruppe 2 ubemommen, 
iransportiert und dann an Druckwerksgruppe 3 weitergege- 
ben. Es werden drei verschiedenc Geschwindigkeitsvcrlaufe 


durch die Kurven 30, 31, 32 dargestellt. 

Kurve 30 zeigt eine konstante Geschwindigkeit, welche 
dadurch zustande kommt, daB zwischen den Druckwerks- 
gruppen 2 und 3 kein Phasenversatz besteht. Der Transferter 
10 hat in diesem Fall die Aufgabe seine Geschwindigkeit 
exakt auf den Wert der beiden Druckwerksgruppen 2, 3 zu 
halten, urn eine winkelsynchrone Ubergabe des Bogens zu 
gewahrleisten. 

Kurve 31 zeigt, wie auch Kurve 30, bis zum Zeitpunkt T! 
einen konstanten Geschwindigkeits verlauf. Bis zum Zeit- 
punkt Ti befindet sich ein transportierter Bogen noch im Be- 
riihrkontakt mit der Trommel bzw. dem Zylinder, der vor 
dem Transferter 10 angeordnet ist. Wiirde in diesem Zeit- 
raum eine Beschleunigung oder Abbremsung des Transfer- 
ters 10 erfolgen, konnte es zum Abschmieren des Bogens 
kommen. Deshalb bewegt sich der Transferter 10 innerhalb 
dieses kritischen Winkelbereichs mit derselben Umfangsge- 
schwindigkeit, wie die letzte Trommel bzw. der letzte Zylin- 
der der Druckwerksgruppe 2. Ab dem Zeitpunkt Ti befindet 
sich der Bogen komplett auf dem Transferter 10, so daB die 
Phasenkorrektur vorgenommen werden kann. In Kurve 31 
erfolgt ab T 1 eine Beschleunigung, d. h. der Transferter 10 
holt gegeniiber der nachfolgenden Druckwerksgruppe 3 ei- 
nen bestehenden Differenzwinkel auf. Ab dem Zeitpunkt T 2 
ist eine Winkelsynchronitat zur nachfolgenden Druckwerks- 
gruppe 3 hergestellt und der Transferter 10 bewegt sich mit 
konstanterbzw. mit derselben Umfangsgeschwindigkeit wie 
die nachfolgende Druckwerksgruppe 3. Im Zeitraum zwi- 
schen T 2 und T 3 kann die Bogenubergabe von Transferter 10 
zur Druckwerksgruppe 3 erfolgen. Dieses kann beispiels- 
weise mittels aus dem Stand der Technik bekannter Kurven- 
steuerungen erfolgen. Ab dem Zeitpunkt T 3 bis zum Zeit- 
punkt T4 findet eine Abbremsung des Transferters 10 statt. 
Bei dieser Abbremsung laBt der Transferter 10 wieder den 
Differenzwinkel nach, den er im Zeitraum Tj, T 2 aufgeholt 
hat. Ab T 4 ist dann wieder eine Winkelsynchronitat zwi- 
schen Transferter 10 und der Druckwerksgruppe 2 herge- 
stellt, und eine winkelsynchrone Ubernahme eines Bogens 
von Druckwerksgruppe 2 auf den Transferter 10 kann erfol- 
gen. Ab dem Zeitpunkt T 4 wiederholt sich der Vbrgang, wo- 
bei die Amplitude der Kurve, d. h. die Beschleunigung bzw ; 
Abbremsung des Transferters 10, unterschiedliche von der 
H6he des Differenzwinkels abhangige Werte haben kann. 

Die Kurve 31 beschreibt den Fall, daB ein positiver Diffe- 
renzwinkel von Druckwerksgruppe 2 nach Druckwerks- 
gruppe 3 besteht, d. h. Druckwerksgruppe 3 ist gegeniiber 
Druckwerksgruppe 2 voreilend. Die Kurve 32 beschreibt 
den umgekehrten Fall, d. h. Druckwerksgruppe 2 eilt Druck- 
werksgruppe 3 nach. Deshalb findet zwischen Tj und T 2 zu- 
nachst eine Abbremsung des Transferters 10 statt und zwi- 
schen T 3 und T 4 nachfolgend eine Beschleunigung. 

Bezugszeichenliste 

1 Druckmaschine 

2 Druckwerk f 

3 Druckwerk 

4 Anleger 

5 Ausleger 

6 Pfeil 

7 Motor 

T Inkrementalgeber 
T Inkrementalgeber 

8 Pfeil 

9 Motor 

9' Inkrementalgeber 
9" Inkremcmalgebcr 

10 Ubergabestaiion/rransferter 
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Patentanspriiche 

1. Vorrichtung zur Synchronisation von mindestens 
zwei eine Bogendruckmaschine 1 darstellende Druck- 
werksgruppen (2, 3), wobei jede Druckwerksgruppe 2, 20 
3 mittels mindestens einem separatem Antriebsmotor 
(7, 9) und Zahnraderzug angetrieben ist, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB zwischen den Druckwerksgruppen 
(2, 3) mindestens jeweils eine Ubergabestation (10) mit 
einem separat regelbaren Antrieb (12) vorgesehen ist. 25 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zur Regelung der Ubergabestation (10) 
WinkelmeBsensoren (7\ 7", 9\ 9", 12') vorgesehen sind. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zur Regelung der Ubergabestation (10) 30 
Sensoren zur Uberwachung der Bogenkante vorgese- 
hen sind. 

4. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Ubergabestation (10) mechanisch 
entkoppelt ist. 35 

5. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Ubergabestation (10) abgefiachte Sei- 
ten aufweist. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Ubergabestation (10) in eine kollisi- 40 
onsfreie Stellung bringbar ist. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Ubergabestation (10) ein Transferter 
ist. 

8. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 45 
zeichnet, daB die Ubergabestation (10) eine Wende- 
trommel ist. 

9. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Ubergabestation (10) mechanisch ge- 
koppelt ist. 50 

10. Vorrichtung nach Anspruch 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zur Regelung der Zahnflankenanlage 
Drehmoment- und WinkelmeBsensoren (7\ T\ 9\ 9", 
12') vorgesehen sind. 

1 1 . Verfahren zur synchronen Ubergabe von Druckbo- 55 
gen zwischen zwei mittels separatem Antrieb angetrie- 
benen Druckwerksgruppen (2, 3), durch eine Uberga- 
bestation (10), dadurch gekennzeichnet. dafi mittels der 
Ubergabestation (10) zwischen den beiden Druck- 
werksgruppen zunachst eine Phasensynchronitat zu der 60 
davor liegenden Druckwerksgruppe (2) und danach 
cine Phasensynchronitat zu der dahimer liegenden 
Druckwerksgruppe (3) hergestellt wird. 

12. Verfahren nach Anspruch 10, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Phasensynchronitat durch definicrte 65 
Anlagc der Zahnflanken zwischen den Zahnradem der 
davor liegenden Druckwerksgruppe (2) und der Uber- 
gabestation und danach zwischen den Zahnradem der 


dahinter liegenden Druckwerksgruppen und der Uber- 
gabestation (10), erfolgt. 
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